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416 前田勝彦
が生じている。図５には，モデル規範形並より同定法による適応制御系の応答，即ち目標
値r(t)＝２５.OsinO1tサンプル時間間隔Ｔ＝1.0の場合を示してある｡観測ノイズは平均値
0.0,分散1.0の白色ノイズで，パラメータの初期誤差は0.001である。
４．結び
無駄時間入力を持つ制御対象に対して適応制御系を設計した。出力に観測ノイズが含ま
れる場合，今迄のオープンループ系に対して作られた同定法を，閉ループ系に用いると問
題が生じる。モデル規範形並列同定法を使って，超安定の条件が満足される様に適応制御
系を構成すると，制御対象のパラメータは真値に偏差なく収束し，出力は目標値に収束す
る。制御対象のパラメータの同定誤差が僅かの場合は，制御装置のパラメータ設定誤差も
僅かで，フィードバック系は安定である限り出力は目標値に有限時間でないが，時間と共
に収束する。たとえ制御対象が安定でなくてもフィードバック回路の制御装置により安定
化できるが，同定誤差が大きい場合には，フィードバック伝達関数の極がＺ平面の単位円
外に出て，系が不安定となると出力は発散してしまう。之が初期誤差が0.001と小さくし
か取れない理由である
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Whenthepolesoffeedbacktransferfunctionaresettozero，finitesettlingtime
controlsystemisrealized
Whenwedesignfinitesettlingtemecontrolsystemitisnecessarytousepole
placementinordertosatisfyinternalmodelprincipleashiddenoscillationdoes､'t
occurAndwedecidetheparamentersofcontroller，idenlifyingtheparametersof
controlledobjectateverysamplingtimeWhenwedesighcontrollerforthefeedback
systemtobecomestable,struchUallystablesystemisdesigned
